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ProthesenfuS 

Die Erfindung bctrifft cincn Prothcsonfufc (1) mit oincm 
Hauptfufcteil (2), einem gelenkig mit diesem verbundenen 
Zehenfuftteil (3) und einem mit dem Hauptfuftteil verbun- 
denen Unterschenkeladapter {5). 

ErfmdungsgemaG wird voryeschlagen, da& der Unter- 
schenkeladapter gelenkig mit dem Hauptfufcteil verbun- 
den ist, sowie eine Schubstange (11) gelenkig mit dem 
Zehenfuftteil verbunden und relativ verschieblich zum 
Hauptfufiteil in diesem gelagert ist, wobei die Schubstan- 
ge uber eine Lagerflache (17) oder einen Zwischenhebel 
auf ein Gegenlager (18) des Unterschenkeladapters ein- 
wirkt. 

Ein derartiger ProthesenfuB ermoglicht es, unter Ausnut- 
zung der Bodenreakiionskrafte im Verlauf der hinteren 
Stutzphasc cine Plantar flex ion zu crzeugen und da mit cin 
Absacken des entsprechenden Knie- und Huftgelenks zu 
verhindern und dieses auf optimalen Niveau zu halten. 
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Heschrcihung 

Die lirfindung hclriiVi einen ProihcscnfuB mil oincm 
I IjiiplluLilcil. cinem schwenkhar mil diesem vcrhundencn 
ZehcnfuBlcil und eineni mil dem IlauplfuBleil verhundenen 
Uniersehenkeladapier. liin deranigcr ProihcscnfuB is; aus 
der Praxis hekannl. 

lici der liniwieklung von ProihescnfuBcn wurde hishcr 
vor ullein ilas Augeniuerk darauf geriehiei.die Konsirukiion 
so uuszulegen. daB die IK^Icnreakiionskrafie. die Drehmo- 
mcnic im Sprunggelenk und die Kniewinkelgcsehwindig- 
keiien heini (iehen denen des PuBes eines (Icsundcn niog- 
lichsi nahekommen und moglichsi viol linergie zu spei- 
chern. 

liin wichliger Aspekt aus energelischer und Gangbild- 
Sichl ist aber aueh dor Verlau! der liewegungslinie tics TTufi- 
gelcnkes wahrend des Gchens. Beim Clesunden verlaufi 
diese aui'annuhernd glcichcm Niveau mil nur geringen Aus- 
schlagen. 

A He hishcr bckannien Konsiruklionen von Proihescnfu- 
Bcn huben den Nuchieil. daB das Tlufigelenk ini Verlauf der 
hinicren Slut/phusc (Vor-Sehwungphase) absackt. was ei- 
nen Verlusl von poienlieller linergie bedeuicl. die wicder 
ausgeglichcn werden muB. /war huben einige Prolhesen- 
fiiBc (/..!>. "Greissinger plus'-l-'uti oder "Muliiax-PuB" 
beiile son Olio Bock) "passive" Knoehelgclenke. die unier 
:indereni eine Planlarflcxion /ulasscn: diese kann uber ledig- 
lich in der vorderen Stutzphasc zurlirreiehung eines harmo- 
nischercn Abrollens des FuBes gcnulzl werden. bzw. zum 
Ausglcieh von Unebenheilen. Pine Planiarllexion in der hin- 
icren Siiiizphase /.ur Aufriehiung des Uniersehenkels und 
damii Anhehung von Knic- und Tlufigelenk kann mil diesen 
Koiisiruktioiien nichi crreiehl werden. du ihnen eine "ak- 
live" Komponcnie fchll. die dies gegen die Wirkung der Ge- 
wiehiskral'l bcwcrksielligen konnie. 

Aufgahe der vorlkgenden lirfindung isi es. einen Proihc- 
scnfuB /u sehaffen, der unier Ausnuizung der Bodenreakli- 
onskriil'ie im Vcrlaufc der hinicren Siui/phase eine Planiar- 
llexion erzeugi und damit ein Absaeken des cnisprcchenden 



siunge in eineni Absiand vom Zchengelcnk. Die in die 
Sehubsiange eingeleilcien Kriil'ie werden iiber eine Lager- 
flachc der Sehubsiange uniniiielhar aul'das Gegenlager des 
Ilniersehenkeladapicrs iihenragen oder aber es isi ein mil 
5 der Sehubsiange verbundener /wisehenhebel vopgesehen. 
der auf das Gegenlager des Unlersehenkeladapiers einwirki. 

Bevorzugl isi die Aushildung der Schuhstange mil der 
Ugerllache. die somil direki aul'das Gegenlager des Unier- 
sehenkeladapiers vvirki. Diese Gesialiung isi baulieh heson- 
io ders cinfaeh, wenig storungsanfallig. es konnen Kraflc opti- 
mal vein Zchenl'uBtci! in den Uniersehenkeladapier eingc- 
lcilcl werden und. was gleichfalls von besondcrcr Bedeu- 
mng isi. es werden die Gewiehiskrafie beim (iehen ergono- 
misch in den ProihcscnfuB cingclcilcl. so daB es /.u keiner 
15 ubcnnaBigcn Belasiung der Sehubsiange und des ZehenfuR- 
icilcs und damii /.u keiner hohen Rucksicllkrafi fur das Zc- 
henruBiei! kommi. 

Von besonderer Bedeulung isi bei der lirlindung, daB die 
Sehubsiange relaliv verschieblich /.uni TTaupifuBlcil in die- 
20 seni gclagcri isi. Die Vcrschiebbcwegung der Sehubsiange 
ubcrlragl die Bewegung des ZchenfuBlcilcs auf den Unier- 
sehenkeladapier. fiber den unmiuclharen Koniaki der 
Sehubsiange mil deni Gegenlager bzw. die Einwirkung der 
Sehubsiange iiber den Zwischenhebcl auf das Gegenlager 
25 konmil es in Abhangigkeii von der Sehwenkbewegung des 
ZchenfuBlcilcs /.urn konirollienen. zwangsgcsieuenen 
Sehwcnkcn des Uni ersehcnkel adapters. Diese Zwangsfiih- 
rung laGi sich priizisc vorgeben. bcispiclsweise durch die 
Gesialiung der LagerHaehe der Sehubsiange in An einer 
M) Sleuerkurve oder Anpassung des Zwischenhcbets. 

Vorzugswcisc erfolgt die Kraft iibcri rag ung vom Zehen- 
fuBieil in die Sehubsiange und von don in den Uniersehen- 
keladapier im wcseui lichen in einer I£bene. lis isi somil si- 
chcrgcsiclli. daB keine wcsenllichcn Scilcnmomcnle in den 
:« ProihcscnfuB eingcieiici werden. Die einzclncn Tiauieile des 
ProlhesenluBes konnen iniblgedcsscn relaliv gcring dimen- 
sionicri werden. 
Uni die Reibungsvcrhalinisse zwischen den zueinander 



bewcgliehen Tcilcn zu opiimieren. insbesonderc zwischen 
Knie- und HuTigelcnkes vcrhinderi und diese aul'opiimaleni 40 der Sehubsiange und dem IlauplfuBleil bzw. der Schub- 
Niveau hall. siangc und dem Uniersehenkeladapier, solllen hewegliehe 

Cielosi wird die Aulgabe bei cinem ProihcscnfuB der ein- Teile ais Kugellager. Hollenlager oder Gleiielcnienie ausge- 
oangsgenannien An dadureh. daB der Unierschenkebdapler bildel sein. Vor/.ugsweise weisl die Sehubsiange ein Lang- 
sehwenkbar mil deni TTaupifuBlcil verbunden isu sowie eine loch auf. das ein im TTaupifuBlcil gclagcrtes Widerlager 
Schubsianee sehwenkbar mil dem /ehenfuBleil verbunden 45 durchscizi. 

und relaliv verschieblich zum IlauplfuBleil in dicscm gela- Urn cincrscils cine Rucksiellung des PuBcs wahrend der 
gen isi. wobei die Sehubsiange uber eine Lagernachc oder Schwungphasc zu gewalirlcislcn und andcrcrsciis die Plan- 
einen Zwischenhebcl auf ein Gegenlager des Untcrschen- 
ke! adapters einwirki. 

HrlindungsgemaB sind somil cincrscils das ZehenfuBlcil 
und das IlauplfuBleil und andcrcrsciis dns TTaupifuBieil und 
der Uniersehenkeladapier gelenkig mileinandcr verbunden; 
ahnlieh cinem echien T ; uB mil Zchen- und Sprunggelenk. 
Unier einer gelcnkigcn Verbindung wird dabci nichl nur 
cine solehe zweier scparaier leile. die millels einer mecha- 
nischen Aehse verbunden sind. versianden, sondern es isi 
aueh cine federnde Verbindung bzw. Konsirukiion denkbar. 
wie sic bei modernen Proihesen lur den akliven l 5 aiienien 
iihlieh sind. ( Icdachl isi beispielswcisc an eingearbeiieie l 'a- 
serverbundsi offe oder Karbon-Pcdern insbesonderc im Be- (*) 
rcich der Verbindung von ZehcnfuB- zu IlauplfuBleil. 

Die Sehubsiunge isi an cinem linde gelenkig mil dem Ze- 
henfuBieil verbunden. Dieser ( ielenkpunki belindel sich in 
eineni Absiand vom Zehcngelenk. damii bei der Planiarlle- 
xion iiber das ZehenfuBlcil SicUkrul'ie in die Sehubsiange 6S ler Darslellung. 
cingclcilcl werden konnen. die die Korreklur der Position Fig. 4a die bei dem ProihcscnfuB Verwendung findende 

des Unierschcnkcladapters relaliv zum IlauplfuBleil bedin- Sehubsiange. 

gen. Ins<^fern belindel sich der Gelenkpunki der Schub- Mr. 5 den in Fig. 2 gezeigien ProihcscnfuB in vcrgroBer- 



tarflexion wahrend der vorderen Siiiizphase zu opiimieren, 
wird bcvorzugi ein Pcdcrdampfcr eingcscizt. 

Wciterc Merkmale der Hrfindung sind in der Bcschrei- 
bung der Piguren und den Viguren selbst dargeslcllt, wobei 
bcmcrkl wird. daB allc l-inzelmcrkmalc und allc Kombina- 
tionen von liinzelmerkmalcn crfindungswesenllich sind. 
In den ] : igurcn isi die lirfindung anhand mchrcrer Aus- 
55 fuhrungsbeispicle dargesiclli. ohnc hierauf bcschranki zu 
sein. Die Ausfuhrungsbcispiclc zeigen ein im wcsenllichcn 
y.wcidinicnsionalcs l-unklionsmodell. lis vcranschaulichi: 
Fig. 1 cine erslc Ausfiihrungsfomi des erfindungsgema- 
Ben ProthcscnfuBes. in der Slandphasc. 

Mr. 2 den T J roihescnfuB gemaB Fij». 1 in der hinicren 
Sluizphasc bei zwangsgesicuerter Planiarllexion. 

Fig. 3 einen ProihcscnfuB gemaB dem Siand dcrTcchnik 
(ohnc die erhndungsgcmalfc Zwangssicucrung). 

Mr. 4 den in Mr. 1 gczcigicn Proihesen fuB in vergrolkr- 
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icr Darsiellung, 

Fig. o die liinzelieile des in tier Fig. 4 gczeigicn Proihe- 
senfuBes. 

Fig. " cine zwciie Atisfuhmngsfonii ties Prolhcscnfiities. 
die ahnlich dor gemaB dcr ersien Ausfuhrungsform geslalici 
isi, allcrdings mil einer andcrcn Anlenkung und Ausgesial- 
lung dcr Schubsiange. in dcr Slundphase. 

Fig. S den ProihcsenfuB gemaB Kij». 7 in dcr hiniercn 
SiUizphase, 

Fig. V cine dritlc AiLsfiihrungsform des ProlhescnfuBes, 
hei denidie Schubsiange iibcr einen Xwischcnhchcl auf den 
Umcrschenkcladapicr einwirki. in dcr Slandphusc. 

Fig. 10 den ProihcsenfuB gemaB Fij». 9 in der hiniercn 
St til /phase. 

Die erste Ausfuhrungsform des erfindungsgcnuiBen Pro- 
lhescnfuBes mil zwangsgesieuerler Planiarflexion wahrend 
dcr hiniercn SiUizphasc /.ur Bcibchahung des Hufigelcnkni- 
vcaus isi in den Fig. 1. 2. 4. 4a. 5 und 6 vcranschauliclu. Dei 
dem ProihcsenfuB 1 sind das IlaupifuBlcil 2 und das Xchen- 
fuBicil 3 im Bereich einer Achsc 4 gelcnkig miieinander ver- 
bunden. I ; crner sind das HauplfuBieil 2 und dcr Umcrschen- 
kcladapicr 5 im Bereich einer parallel /.ur Achse 4 vcrlau- 
fenden Achsc 6 gelcnkig miieinander verbunden. Dcr Umcr- 
schenkcladapicr wcisi ein Ansaizsiiick 7 zum Verbinden mil 
cinem Unicrschcnkelproihcscnicil 8 auf. lu\ Bereich des 
Fcrscnendes 9 des HaupifuBleiles 2 isi mil dieseni ein Leder- 
dampfcr 10 gelcnkig verbunden, der andcrcrscils. hezogen 
auf die Ausrichiung des FuBes (Zehen vorne. Perse hin- 
len) hinier der Achsc 6 gelcnkig im Umcrschenkcladapicr 5 
gel age n isi. 

Die Schubsiange 11 isi im Bereich ihrcs vordercn Hndcs 
gelcnkig mil dem ZchcnfuBlcil 3 verbunden. Die die beiden 
Tcile verbindende Achsc 12 isi parallel und vor der das Zc- 
hcnfuBlcil 3 mil dem IlaupifuBlcil 2 verbindenden Achse 4 
angcordnel, woniii sich dieser Gelcnkpunkl in cincnt Ah- 
stand vor dem Zchengelcnk bcfindcl. Am andcrcn Endc der 
Schubsiange 11 befindei sich ein Lang loch 13. In dieses 
grcifl ein Kugcl- cxlcr Nadcllagcr 14 ein. das in einer parallel 
/.ur Achse 12 vcrlaul'enden Achsc 15 gclagerl isi, die fust mil 
dem ITaupifuBieil 2 verbunden isi. Der Durchmesser des La- 
gers 14 das /.ur Unicrscheidung vom andcrcn Lager 18 
auch als Widerlagcr be/.cichnel isi - isi geringfugig gcringer 
ben tesscn als die lirslreckung des Lang lochs 13 in seiner 
Qucrrichiung. so daB die Schubsiange 11 durch das Lager 14 
gcfuhrl wird. Die Symmetricachsc 16 des Langlochs 13 und 
die im Bereich dcr Oberscile dcr Schubsiange 11 gcbildcle 
Lagcrflachc 17 schlieBcn einen Winkcl W ein. dcr im Aus- 
fuhrungsbcispicl etwa 20" bctragi, Jc naeh Ausfuhrungsbci- 
spicl kann dieser Winkcl variicren, cr kann durchaus auch 0° 
scin. mi- einer parallelen Anordnung von Symmeiricachsc 

16 und lagcrflachc 17. oder auch indilTereni scin. wenn die 
Lagcrflachc kurvig geslallci isi. 

Im vordercn unieren Bereich des Unlerschcnkcladaplers. 
somil vor dessen Achse 6. isi cbcnfalls ein Kugcl- oder Na- 
dcllagcr 18 monlicrl. das in einer Achsc 19 gclagerl isi, die 
parallel /ur Achse 6 angcordnel und fesi mil dem Unicr- 
schenkeladapier 5 verbunden isi. Das Lager 18 - das zur Un- 
icrscheidung vom andcrcn Lager 14 auch als Gcgcnlager be- 
zcichnei isi • ruhl mil seinem AuBcnring auf dcr Lagcrflachc 

17 der Schubsiange 11. Ilierbei wird dcr Umcrschenkclad- 
apicr durch die Krall dcr 1'cdcr des Fcdcrdampfcrs 10 so bc- 
aufschlagi. daB cin Drchmomcni in Uichiung des Zchcngc- 
lcnkcs cr/eugi wird. Inlolgedesscn hai das /urn Umcrschen- 
kcladapicr 5 gehorigc Imager 18 bei unbclasicier I crsc (nach 
dcr vordercn Sliil/.phasc; siandig Koniuki mil dcr Lagcrfla- 
chc 17 der Schubsiange 11. 

Wie insbesondere dcr Darsicllung dcr Fig. 1 und 2 (hzw. 4 
und 5) zu cninehnien isi. schwenken wahrend dcr Abrollbe- 
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wegung des ProlhescnfuBes 1 aufgrund der unicrschietl li- 
chen Divhpunklposilioncn das Tlaupifutticil I und der Un- 
icrschcnkeladapier 5 derari /.ucinander. daB die heiden Ku- 
gelhjgcr 14 und IK rlurch die Schubbewegung vler Schuh- 
5 siange 11 zwangsliiulig weiler beabsiandcl werden. Die lir- 
holuing des Absiandcs /.wischen den Kugcl lugcrn 14 und 18 
isi eincrseils durch das Abrollcn des zum Umcrschenkclad- 
apicr 5 gehorigen Kugcllagers 18 auf der Lagerllache 17 der 
Schubsiange 11 und andcrcrscils. gleieh/.eiiig. durch cine 

10 Drchbewcgung des Unlerschcnkcladaplers im Sprunggc- 
lenk moglich. Dicse Drchbewcgung enlsprichl einer Plan- 
iarflexion und richici somil den Unierschcnkcl b/.w. das Un- 
icrschenkelproihesenicii 8 auf. Milhin werden das Kniegc- 
lenk 21 und das IIuTlgctcnk angchohen hzw. verbleibcn an- 

15 nahernd auf ihrem voriierigcn Niveau. Fig- 1 veranschau- 
lichl die Siandphase, somil die Normalsicllung des erlin- 
dungsgcniaBen ProlhescnfuBes, Fig. 2 bei dem erlindungs- 
gcmaBen ProihescnluB die hinierc Slut/phase (Vor- 
Schwungphase) mil der Planiarflexion zur Beibchaliung des 

20 Kniegelenkni vcaus. Wahrend in dcr Siandphase die Miiiel- 
liinesachsc 22 des Unierschcnkcl proihescniei Is 8 einen rcch- 
len Winkcl mil dcr Aufslandsflachc 23 des HaupifuBleiles 2 
bildei, isi bei einer Winkcl vcrandcrung im Ballcngclcnk 4 
urn 50° dieser rechie Winkcl reduzien (ca. 75°), so daR das 

25 Kniegelenk annahernd auf dem Ausgangsniveau von 
550 mm. bezogen auf die Unicrscile des PuBcs vcrblcibi 
(Rcduzierung urn 7 mm). 

Denigcgeniibcr verdcuiJichi die Fig. 3 die Verhalinissc 
bei eincm ProihcsenfuB gemaB dem Si and dcr Technik. Bei 

30 diescm bilden (im Sinnc dcr Tcnninologic dcr vorliegendcn 
Hrfindungi das HaupifuBieil 3 und dcr Unierschcnkeladapier 
5 cine slarrc Baucinhcil 24 und es isi mil dieser das Zehcn- 
fuBleil 3 gelcnkig verbunden. Eine eiilsprechendc Winkci- 
veriinderung im Ballcngclcnk urn 50° fiihrt bei dieser Ge- 

*5 slaliung zu einer deul lichen Absenkung der Posilion des 
Knicgelcnks 21 gegentiher dcr Auscangshohc von 550 mm 
urn ca. 88 mm. 

Bei dem crfindungsgcmaBen ProihcsenfuB kann durch 
cnisprechcnde Gesialiung dcr Lagcrflachc 17 dcr Schub- 

+J siange 11 und/odcr des Langloches 13 (Fuhrung Kugcllagcr) 
unoVoder des Winkels W sowie der Posiiionierung dcr Ku- 
gcllagcr 14. 18 im Verbal mis zum Sprunggelenk HinfluB ge- 
noninien werden auf 

45 - maximalc Planiarflexion 

- Vcrlauf dcr Planiarflexion 

- Winkelgcschwindigkciieh in den vcrschicdcncn 
Phascn dcr Planiarflexion 

- Tlohc des Drchmomenis im Sprunggelenk. 

50 

In den Fig. 7 und 8 isi cine Ausfiihningsfnrin des crfin- 
dungsgcmaBen ProihcscnfuBes 1 gczeigl, die nur geringfu- 
gig gegenuber derjenigen abgcwandcli isi. die beispicls- 
wcisc in den Fig. 4 und 5 vcranschaulichi isi. Bei der ahge- 

55 wandellen Ausfuhrungsform isi die Schubsiange 11 hinier 
und obcrhalb der Achsc 4 am ZehenfuBicil 3 angclcnki und 
cs liiufl bcim tJbcrfuhrcn des Unlerschcnkcladaplers 5 von 
dcr Siandphase in die hinlere Slui/.phase das Lager 18 in 
Kichlung des dem ZchcnfuBicil 3 abgewandlen Hndcs dcr 

60 Schubsiange 11 auf dcrcn Lagcrflachc 17 ab. Bei der Aus- 
fuhrungsform nach den Fig. 4 und 5 ergeben sich demge- 
genuber gunsiigcrc Krafiverhallnissc, da das Lager 18 bcim 
Ubcrgang von dcr Siandphase in die hinlere Si ul /phase in 
Uichiung des zehcnseiiigcn lindes dcr Schubsiange 11 auf 

65 dcrcn Lagcrflachc 17 abliiufl. Bei dcr Ausfuhrungsform 
nach den Fig. 7 und 8 wird daher infolge des Momenles ijn 
Kn<k:hcl cine hohere Krall auf die Schubsiange 11 ubcrira- 
gen. Wahrend dicse ein Drchmomcni urn die Lagerachsc dcr 
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Schubsiangc erzeugi. wird ein holies Sireckmomeni im Ze- 
hcngclenk erzeugi, was <icr Ziclsct/.ung dcr Sireckung des 
Knochelgclenks/der Pluniarllexion cnigegenwirki. 

Die Mj». 9 und 10 veranschaiiliehen /uni driiien Ausliih- 
rungshcispicl des crlindungsgcmdBcn ProihcsenfuBes. daB 5 
slat I des auf dcr Lagcrflachc 17 dcr Schubsiangc 11 ub- 
laufcndcn Lasers IK cine Tlebclvcrbindung vorgesehen sein 
kann. Gczeigi isl cin Zwischenhcbel 25. dcr cincrscils gc- 
lcnkig ini Gcgcnlager 26 mil dem fuBzchfcrnen lindc dcr 
Schubsiangc 11. undercrseiis gclcnkig mil dem Unierschen- io 
kcl adapter 5 in eincm Bcrcich vor und obcrhalb dessen 
Achsc 6 posiiionicn isl. IDic T<agcrachscn 26 und 27 des 
Zwischcnhcbcis 25 verlaufen parallel zur Lagerachsc 6. 
Auch bci diescm Ausfiihrungsbcispiel bewirkl ein Sehwen- 
ken des ZehenfuBleils 3 cine Verschicbung und Sehwen- 15 
kung der Schubsiangc 1 1 . Diese Bewcgung dcr Schubsiangc 
wird auf den Zwischenhcbel 25 uberiragcn, dcr im Sinnc des 
zuvor beschricbenen. den Unicrschcnkcladapicr 5 reiativ 
zuni TIauplfuBieil 2 versielli. 

Ks verslchl sich. daB bcim drcidimcnsionalcn (funklions- 20 
fahigen) ProlhcsenfuB Konslrukiionsclcnienic drci dimen- 
sional cnisprcchend gesialtci sind, zuni Bcispicl das Lang- 
loch als Kanal ausgcbildci ist und stall cincs Wal/lagers 
mehrcrc vorgehen sind. 

25 

Pal eni anspriichc 

1 . ProlhcsenfuB (1 ) mil eincm TTauplfuBlcil (2). cincm 
gclcnkig mil diescm verbundenen ZchcnfuBlcil (3) und 
eincm mit deni TTauplfuBlcil (2) verbundenen Unicr- 3*) 
schcnkcladaplcr (5), dadurch gckcnnzcichnct, daB 
dcrUnicrschenkeiadapicr(5) gclcnkig mil dem Haupi- 
fuBlcil (2) verbunden isl, sowic cine Schubsiangc (11) 
gclcnkig mil dem ZchcnfuBlcil (3) verbunden und rcla- 
liv vcrschieblich /urn ITaupifuBieil (2) in diescm gel a- vs 
gen ist. wobci die Schubsiangc (11) iibercinc Lagcrfia- 
chc (17 ) odcr eincn Zwischenhcbel (25) auf cin Gegcn- 
lagcr (18. 26) des Unierschenkc (adapters (5) einwirki. 

2. ProlhcsenfuB nach Anspruch K dadurch gekenn- 
zcichnci, daB die Schubsiangc (11) im Ahsiand /.ur 4u 
Schwcnkachsc (4) von ZchcnfuBlcil (3) und IlaupifuB- 
ieil (2) gclcnkig mil dem ZchcnfuBlcil (3) verbunden 
ist. 

3. ProlhcsenfuB nach Anspruch 1 odcr 2, dadurch gc- 
kcnnzcichnci. daB die Lagcrflachc (17) dcr Schub- 45 
stangc (11) cin Gcgcnlager (18) am Unicrschcnkclad- 
apicr koniaklicn, das im Absiand zur Schwcnkachsc 
(6) von Unicrschcnkcladapicr (5) und TIauplfuBieil (2) 
angcordnci isl. 

4. ProlhcsenfuB nach cincm dcr Anspriichc 1 bis 3, da- 50 
durch gckcnn/cichncl. daB die Schubsiangc (11) cin 
Langloch (13) aufweist, das ein im TTauplfuBlcil (2) gc- 
lagcrtcs Widcrlagcr (14) durchsctzL 

5. ProlhcsenfuB nach Anspruch 4, dadurch gckcnn- 
/eichnci, daB, be/ogen auf die Ersireckung des Lang- 55 
lochs (13) in Querrichlung, die Abmcssung des Widcr- 
lagcrs (14) geringfugi^i gcringcr isl als die Abmcssung 
des Langlochs (13) in dessen Qucrrichiung. 

6. ProlhcsenfuB nach eineni dcr Anspriichc 1 bisS.da- 
dureh gckcnn/cichncl. daB das Widcrlagcr (14) als Ku- fr> 
gel- odcr Nadcllagcr <xicr als Gleilclemeni ausgcbildci 
isl. 

7. ProlhcsenfuB nach eincm dcr Anspriichc I bis 6, da- 
durch gckcnn/eichnci. daB das mil dcr Lagcrflachc 
(17) dcr Schubsiangc (11 ) /usamnienwirkcndc Gcgcn- 65 
lager (18) als Kugel- odcr Nadcllagcr odcr als Glcitcle- 
mcnl ausgcbildci isi. 

8. ProlhcsenfuB nach cincm der Anspriichc 1 bis 7, da- 
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durch gckcnn/eichnci, daB das Widcrlagcr (14) und das 
Gcgcnlager (18) in einer Hhene kiafluherlragend wirk- 
sam sind. 

( ). ProlhcsenfuB nach eincm der Anspriichc 1 bis S. da- 
durch gckcnn/cichncl. daB die Lugcrllache (17i der 
Schubsiangc (11) fur das Gcgcnlager (18) des Unicr- 
schenkcladaptcrs (5) eincn Winkcl W mil der Laulhahn 
der Schubsiangc (11) fur das Widcrlagcr (14) des 
TTaupifuBicils (2) cinschlicBi. 

10. ProlhcsenfuB nach Anspruch 9. dadurch gekenn- 
/eichncl, daB der Winkcl W 10 bis 30" bciragi. 

11. ProlhcsenfuB nach Anspruch 10. dadurch gekenn- 
zcichncL daB die dem TTauplfuBlcil (2) abgcwandic 
Scile der Schubsiangc (11) die als als Ablaulhahn fur 
das Gcgcnlager (18) des Unierschcnkeladapiers (5) 
ausgebildcie T.agcrfljichc (17) aufweisi. sowie in die 
TTauptflaehc dcr Schubsiangc (11) das Langloch (13) 
inicgricn isl. 

12. ProlhcsenfuB nach cincm der Anspriichc 1 bis 11, 
dadurch gckcnn/eichnci. daB mil dem dem ZchcnfuB- 
lcil (3) abgcwandlcn Hndc der Schubsiangc (11) der 
Zwischenhcbel (25) verbunden isl, wobci das Gcgcnla- 
ger (26) des Unierschcnkeladapiers (5) als Achsc aus- 
gcbildci. isl, die den Zwischenhcbel (25) schwenkbar 
aufnimml, 

13. ProlhcsenfuB nach Anspruch 12, dadurch gekenn- 
zcichnct, daB die Achsc (26) des Unierschenkeladap- 
ters (5) vor und obcrhalb dcr Achsc (6) zum Vcrbindcn 
von Unicrschcnkcladapler (5) und TTauplfuBlcil (2) an- 
gcordnci isl. 

14. ProlhcsenfuB nach eincm dcr Anspriichc 1 bis 13. 
dadurch gckcnn/cichncl, daB zwischen dem TTauplfuB- 
lcil (2) und dem Unterschenkeladapicr (5) cin Fcder- 
clemcnl (10) wirksani isu dcrari, daB dcr Unicrschcn- 
kcladapler (5) iibcr die Schubsiangc (11) cine Riick- 
stcllkrafl in das ZchcnfuBlcil (3) cinicitci. 

15. ProlhcsenfuB nach cincm der Anspriichc 1 bis 14. 
dadurch gckcnn/eichnci, daB zwischen dem TTauplfuB- 
lcil (2) und dem Unicrschcnkcladapicr (5) ein Diimp- 
fungselcmcnl (10) wirksam isi. 
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@ Mechanlsche ledematen. 

Mechanische hand, bestaar 

Zowel de vingers als de duim bestaan uit ten minste twee en voorkeur drfe scha^ierend ten opztohuTvan 



® ^ 6 !l]fI!!f C .:l-f"^;^?! ande . ui, . een bJlsis waaraan scharnierend bevestigd zijn een duim en vier vingers. 



elkaar aangebrachte delen. Deze zijn met behulp van stuurmiddelen te bedienen. Bovendien is het meest ' 
nabij de basisplaat liggende deel van de duim in twee richtingen ten opzichte daarvan scharnierend uitoe- 
voerd. a 
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Lemuel? tekentn'gen' 001 ^ ° Vereen oorspronkel 'i k in 9ediende beschrijving met conclusiefs) en 



1 

Mechanisrhe lortfrmflfpn, 



De onderhavige uitvinding heeft betrekking op een mechanische hand 
o D vattende een duim en vier vingers bevestigd aan een basis, waarbij 
5 de duim en de vier vingers ten opzichte van die basis scharnierend 
zijn aangebracht en voorzien van stuurmiddelen om die beweging uit te 
voeren. Een dergelijke mechanische hand is in de stand der techniek 
algemeen bekend en wordt gebruikt bij toepassing in robots en als 
hulpmiddel voor gehandicapten. Bij toepassing voor robots moet onder- 
10 scheiden worden tussen situaties waarin dergelijke robots zuiver me- 
chanische arbeid verrichten, d.w.z. voorwerpen van een positie naar 
een volgende positie brengen, en situaties waarin de vorm of beweging 
van de menselijke hand, met name uitdrukkingen. gesimuleerd wordt. 

Mechanische handen zijn bekend met een groot aantal vri jheidsgra- 
15 den. Uitvoeringen tot drieentwintig vrijheidsgraden zijn bekend en 
begrepen zal worden voor het uitvoeren van deze drieentwintig onafhan- 
kelijke stuurbewegingen bijzonder coaplexe mechanismen nodig zijn 
Bovendien zal begrepen worden dat er voortdurend naar gestreefd wordt 
dit aantal vrijheidsgraden te beperken zonder dat de functie van de 
20 hand daardoor evenzeer beperkt wordt. 

Het is het doel van de uitvinding in een dergelijke vermindering 
van vrijheidsgraden van beweging van zowel het basisdeel als de vin- 
gers resp. duim te voorzien. waarbij de constructie zodanig vereenvou- 
digd kan worden dat deze goed in te bouwen is in het onderarmdeel van 
25 een prothese of in een kleine ruimte indien de arm als robot gebruikt 
wordt, 

Dit doel wordt bij een hierboven beschreven mechanische hand ver- 
wezenlijkt doordat de duim ten minste een eerste met de basis verbon- 
den deel omvat en een tweede met het eerste deel verbonden deel. waar- 

30 bij het eerste en tweede deel scharnierend en gestuurd in de zin van 
grxjpen met elkaar bevestigd zijn en waarbij het eerste deel scharnie- 
rend aan de basis bevestigd is waarbij dat scharnier en bijbehorende 
•turing zodanig zijn uitgevoerd dat een scharnierbeweging in ten min- 
ste twee richtingen mogelijk is. Gebleken is dat voor het simuleren 

35 van de beweging van een menselijke hand niet zozeer de grijpfunctie 
van belang is. alswel de mogelijkheid tot het maken van gebaren met de 
hand. Daarin is met name de duio, van belang. Met behulp van de hierbo- 
ven genoemde constructie is het mogelijk met behulp van drie afzonder- 
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lijk bestuurbare vri jheidsgraden een zeer natuurgetrouwe beweging van 
de mechanische duim te verkrijgen. 

Bij voorkeur is de duim voorzien van drie onderling scharnierend 
verbonden delen. Hetzelfde geldt voor de vingers die kunnen bestaan 
uit twee onderling scharnierend verbonden delen en bij voorkeur uit 
drie scharnierend verbonden delen opgebouwd zijn. 

Het schamier tussen de verschillende delen van de vingers bestaat 
bij voorkeur uit een veer en meer in het bijzonder uit een schroef- 
veer. Daardoor ontstaat een flexibiliteit die vergeli jkbaar is met die 
van de menselijke hand. Dit betekent dat indien de vingerdelen ergens 
tegenaan stoten geen beschadiging optreedt en bovendien niemand ver- 
wond kan raken indien een dergelijke mechanische hand een onverwachte 
beweging maakt. Door de veer als doorgaande veer uit te voeren en de 
vingerdelen daarover verschuifbaar aan te brengen, kan een nauwkeurige 
aanpassing en simulatie van de menselijke hand verkregen worden. Door 
het passend aanbrengen van het aangrijppunt van de stuurmiddelen op de 
verschillende delen van de vingers kan een niet in een vlak liggende 
scharnierbeweging verkregen worden. Volgens een verdere van voordeel 
zijnde uitvoering is de basis via een in twee richtingen werkend 
schamier verbonden met een onderarmdeel en omvatten de stuurmiddelen 
kabels die nabij het schamier in een gemeenschappeli jk punt bijeen 
komen. door het hart van het schamier geleid worden en in het onder- 
armdeel met bedieningsmiddelen verbonden zijn. Het schamier simuleert 
de pols welke in twee richtingen kan bewegen: buigen/strekken en zij- 
waarts op/neer. Deze bewegingen en de uitslagen ervan zijn gelijk aan 
die van de menselijke pols. Bediening van dit schamier kan evenals de 
stuurmiddelen voor de vingers resp. duim via kabels plaatsvinden die 
met pezen van het menselijk lichaam overeenkomen . Deze kabels kunnen 
verbonden zijn met luchtgestuurde bedieningsmiddelen die alle op de- 
zelfde wijze uitgevoerd kunnen worden. Bovendien kunnen deze op com- 
pacte wijze naast elkaar liggend gebundeld worden in het onderarmdeel . 

Hoewel bij voorkeur met lucht gewerkt wordt voor de aansturing van 
de bedieningsmiddelen zal begrepen dat daarvoor elke andere inrichting 
bekend in de stand der techniek toegepast kan worden zoals elektrische 
spoelen enz. Bediening met lucht omvat bij voorkeur het werken met 
onderdruk. d.w.z. de constructie is vacullmgestuurd. Bij voorkeur be- 
staan de bedieningsmiddelen uit balgen die korter en langer worden en 
aangebracht zijn in een omhulling die als geleiding functioneert. 
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Bij voorkeur 2ijn bovendien aiddelen aanwezig voor het spreiden 
van ten minste drie vinrers j 

6 vin * ers ' Dl t zijn de pink, ringvinger en wijsvin- 

5»r • 

* ■*«• «*« een .eohaniaehe hand verkregen die lnclusUf 

aoeTre Td"'" VrlJheidSe ™ to — * "erboven beschreven 

kabels te be d xenen. „ordt bediening van de vereehillende delen veroor- 
aaakt tegen de working van veerdruk in. Oe hier besproken construe 
ken gehee! onttrokken een het zioht toegepast worden en kan een tref- 

10 tTTT^ ^ " e " SellJke '** tebbe "- "« 1S —lfspreken d 
10 tat ellerle, aenaoren aanw. 2l8 tunnen 2ijn OD „, „ g ^ 

"^gangen oitgevoer d a tj n of „or d en. Oeae konnen « J,,^. 
ache ververki„gseenhe d en verbonden 2ij „ die op hun beort de bedie- 
nings.iddelen reap, atuumiddelen beheersen. 

Oe Ending heeft eveneens betrekking op een .eohaniaehe voet 
15 In tegenateUing tot „„ structles ^ ^ ^ °- 

— voe t en onderbeendee! ver-exen- 
liik wordt door een bedieningseiddel dat d eartueeen geeohakeld ia 
vandt volgena de uitvinding een dergelijke storing pl .. ts door verbin l 
dxng van het be di eninga.iddel tvaaen het bovenbeen en de voet 
-0 Oe uitvinding 2a l hieronder nader aan de hand van in de tekening 

•fgebeelde oitvoeringsvoorbeelden verdoidelijkt worden. Daarbij tonen- 

ng. 1 in perapectiviach , m , icht de „ e ehanieche hand volgena een 
voorkeurauitvoeringsvon. van de uitvinding; 

Fig. 2. en b een detail van het spreidneehenisne van de vingera 
9 getoond in fig. , in resp . „ £et ^ ^ 

Fag. 3 een detail van het acharnierMohanie.e van de vi„ge„ vm 
de eechanische hand volgena fig. 1; 

volge^C T d6tail ^ ^ b ——en van de constructie 

0 aech Fi£ ? r" 6 "" 8 ^ ^ V6rSChille ^ "harnieraogelijkheden van de 
mechanische hand volgens fig. 1; 

oitvildlng! r MUSCh ln ~ ~* * 

Fig. 7 bedieningaaiddelen voor een dergelijke .eohanisehe voet 

' geheef °t C r iS=he *** * """""^ *» 1 «■ ■« 

b s is 2 " a a ge8eVe "' *~<~s stijve 

i! \ • 7 ° P * -1- «n dux. 3 en vingere * bevee- 

tigd zijn. Zowel duim 3 a ls vineers 4 h»**.» 

s vingers 4 bestaan uit een eerste. tweede 
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en derde deel. Voor de duim zijn deze delen aangegeven met de verwij- 
zingscijfers 6, 7 en 8 terwijl voor de vingers het eerste deel met 9. 
het tweede deel met 10 en het derde deel met 11 aangegeven is. Deze 
zijn ten opzichte van elkaar scharnierend bevestigd en sturing daarvan 
5 vindt plaats met behulp van kabels 5- Bij de duim is sprake van een 
pengatscharnier dat aangegeven is met 12 terwijl bij de vingers veren 
16 toegepast worden. De scharnierende verbinding tussen duim en basis- 
plaat bestaat uit twee onder een hoek ten opzichte van elkaar staande 
scharnieren 17 en 18. Ook deze worden bediend door kabels 5 en een 
10 uitgangspositie wordt verschaft met behulp van aanslagen (niet ge- 
toond) en veer 13 . De positie van de delen 6. 7 en 8 onderling wordt 
bepaald door veren 14, 15 die aanwezig zijn in die delen. Doordat 
zowel in de duim als in de vingers de veer excentrisch ten opzichte 
van de kabels 5 geplaatst is, zal bij het uitoefenen van trekkracht op 
15 de kabels kromtrekken plaatsvinden. 

Een en ander is voor de vingers verduideli jkt in fig. 3- Daarbij 
is de veer - 16 als in de delen 9 en 10 gestoken onderdeel getoond. 
Begrepen dient te worden dat de veer 16 ook 66n lang doorgaand deel 
kan zijn waarover de delen 9 en 10 verschuifbaar aangebracht zijn om 
20 zo in vers telling van die delen te voorzien. Door de aanwezigheid van 
geleidingsbeugels 2k wordt door het opbrengen van een trekkracht op 
kabel 5 de gekromde beweging verkregen die in fig. 3 getoond is. 

Scharnieren van de duim vindt op overeenkomstige wijze plaats, zij 
het dat de scharnieren niet meegeven zodat grotere kracht met de duim 
25 uitgeoefend kan worden. 

In fig. 1 is eveneens aangegeven wat het effect van een dergelijke 
scharnierbeweging kan zijn voor de wijsvinger. 

Door de beugels 2k enigszins onder een hoek ten opzichte van het 
tekeningvlak in fig. 1 aan te brengen, kunnen de vingers bij het bui- 
30 gen een enigszins gekromde beweging uitoefenen. 

Behalve deze beweging is het ook mogelijk dat de mechanische pink, 
wijsvinger en ringvinger een spreidbeweging uitvoeren. Details van het 
daartoe benodigde mechanisme dat in de constructie volgens fig. 1 
opgenomen is. blijken uit fig. 2a en b. Een kabel 5 is verbonden met 
35 een schuifstuk 31 dat tegen de beweging van een veer 30 neerwaarts 
beweegbaar is. Aan schuifstuk 31 zijn via scharnieren 33 koppelstukken 
32 bevestigd die op nun beurt via scharnieren 33 met de hierboven 
genoemde vingers verbonden zijn. Deze vingers zijn zelf via scharnie- 
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5 

ren 34 verbonden met de basisplaat 2. 

Indien schuifstuk 31 naar beneden bewogen wordt door werking van 
kabel 5 zullen koppelstukken 32 eveneens naar beneden bewegen waardoor 
de betreffende vingers gespreid worden bij het bewegen om scharnier 

Basisplaat 2 is via blok 22 dat voorziet in scharnier 19 en 20 
verbonden met onderarmdeel 21. Kabels 5 komen bij het hart van blok 22 
samen en gaan door opening 23 en zijn in onderarmdeel 21 verbonden met 
bedieningsmiddelen 25- Deze bestaan uit een aantal binnen huls 29 
opgenomen balgen 26 die zoals blijkt uit fig. k verbonden zijn met een 
aansluiting 2? waarop vacuum aangelegd wordt. Om elk van de balgen 26 
zijn stationaire geleidingsschotten aanwezig. Door onderdruk op aan- 
sluiting 27 aan te brengen. zal kabel 25 naar binnen getrokken worden 
en zo de bediening van het betreffende scharnier plaatsvinden. 
15 In fig. 5 zijn schematisch de verschillende hierboven besproken 

scharnieren weergegeven. Aan de scharnierassen zijn dezelfde verwij- 
zingscijfers gegeven als aan de hierboven beschreven scharnieren. Het 
blijkt dat met de hier getoonde constructie tien vri jheidsgraden moge- 
lijk zijn en met een dergelijk aantal vrijheidsgraden kunnen alle 
gebruikelijke grijpbewegingen uitgevoerd worden terwijl de meest gang- 
bare karakteristieke gebaren die door de menselijke hand verwezenli jkt 
worden met een dergelijke inrichting realiseerbaar zijn. 

De uitvinding heeft eveneens en onafhankeli jk van het bovenstaande 
betrekking op een nechanische voet. Deze wordt aan de hand van fig. 6 
25 en 7 besproken en bestaat uit de eigenlijke voet 35 die met behulp van 
een scharnier 36 verbonden is met een mechanisch onderbeen 38 welke op 
zijn beurt via een scharnier 37 verbonden is met een bovenbeen HO. In 
het algemeen zal dit bovenbeen het menselijke bovenbeen zijn. maar kan 
zoals eerder aangegeven ook het bovenbeen van een de mens simulerende 
30 robot zijn. Beweging van voet 35 wordt veroorzaakt door bedieningsmid- 
delen 39 waarvan details uit fig. 7 blijken. In deze figuur is aange- 
geven dat deze bedieningsmiddelen bestaan uit een slang Ul opgebouwd 
uit spiraalvormig gewikkelde draden die bij het verhogen van de lucht- 
druk uitzetten van de slang in gestuurde mate toestaan waardoor de 
lengte daarvan kleiner wordt. Toevoer van perslucht vindt plaats via 
aansluiting k2. 

Begrepen zal worden dat bedieningsmiddelen 39 ook op andere in de 
stand der techniek bekende wijze uitgevoerd kunnen zijn. Het hierboven 
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beschreven systeem verschilt van constructies volgens de stand der 
techniek waarbij bedieningsmiddelen aanwezig zijn tussen onderbeen 38 
en voet 35. Met de hierboven getoonde constructie is een nauwkeuriger 
krachtenverdeling BOgelijk en een voet kan op doelmatige wijze ver- 
plaatst worden. waarbij de bewegingen soepeler zijn en nauwkeuriger. 
Het menselijk loopgedrag wordt met een dergelijke constructie beter 
benaderd . 

Hoewel de uitvinding hierboven aan de hand van voorkeursuitvoerin- 
gen beschreven is, zal begrepen worden dat daaraan talrijke wijzigin- 
gen aangebracht kunnen worden zonder buiten het bereik van de onderha- 
vige aanvrage te geraken zoals waarvoor in de bijgaande conclusies 
rechten gevraagd worden. 
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1. Mechanic hand „) 0 „ vattende M „ ^ 

tars ten op2lchte w die b „ is scharnierend » 
5 ««. van a tuuraiddeUn (5) 0 . die ' «*- 

kenofick. dat de duim ten min^e nan „ B£LJiei 
(6) Ste met dS basis v ^bonden deel 

(6 cnvat en een tweede aet het eerste deel verbonden deel ( 7 , waar- 
* net eerste en tweede deel scharnierend en gestuurd in ^ JZn 
S~jpen .et elkaar bevestigd zij „ en waarbij het eerste deel 2 

:T erend aan de basis bevestigd is ^ *< - 1 

horende sturing 20 danig 2ijn uitgevoerd dat _ scharnierbeweg ^ b n 
ten amste twee richtingen mogelijk is. * 

scJ' h8nd V ° lgenS C ° nClUSie -rtiJ ^ dui* drie 

scharnierend verbonden delen (6-8) omvat 

^ waarbi. H" 1 "'*' ^ ^ ™ * 

waar blJ de vingers elk ten ainste twee delen OID vatten, een eerste ae 

de basis verbonden deel (Q) *>n «„ , j eerste net 

den deel (10). " t deel vrbon- 
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waarbi, de s T ^ ^ * — C °^ies, 

resD H SChSrnieren tUSSe " de verschillende delen van de vingers 
resp. dui* een veer (16) o*vat waarbi, de stuur^iddelen excen " 
ten opzichte van die veer zijn aangebracht. excentrisch 

waa^ TT^ ^ ^ ~ V " de -busies, 
waarbx de basis »et een in twee richtingen werkend schamier (22 
25 verbonden is met een onderanndeel (21) en de stuurn,^ , 

kabel<5 ik\ *• u . stuurmiddelen omvatten 

Rebels (5), die nabij dat schamier in een bii w.^- 
peli jk nunt hi (son u J benaderin * gemeenschap- 

PB 1Jlt punt bijeen komen, door het h«ni- • 

30 aeJiirr, :r ol5ens conciusie <° -~ 

7. Mechanische hand volgens conciusie 5 of 6, waarbii k „• 
ningsmiddelen naast . ■ J waarbij die bedie- 

ueien naast elkaar liggend gebundeld zijn 

8. Mechanische hand volgens een van de voorgaande PO „,, • 

^ cvattende .iddelen voor het spreiden van ten vJZZ^T*' 



1 003979 



BNSDOCID <NL .. 1003979C2 t > 




1 003979 




1 003979 






1 003979 



SAMENWERKINGSVERDRAG (PCT) 
RAPPORT BETREFFENDE 
NIEUWHEIDSONDERZOEK VAN INTERNATIONAL TYPE 



ID6NTIFIKATIE VAN OE 


NATIONALE AANVRAGE 


Krnmark van da aanvragar e( van a* jemjcntijo. ' 

N.O. 49775 TM 






Indianingidatum 


1003979 




6 September 1996 




Ingaroapan voorranjsdatum 








ARIE VAN WIERINGEN VIDEO FILM 


PRODUCTIONS 


Datum van hct vinwk voor ** 

9 mei 1997 


rn ondarxoak van imamationaaJ typa 


Door da Imtantia voor Inrarrvanonaal Ondaraoak (ISA) aan het vtr- 
zoak vo^aan o^nda^^k^an intamationaal typa loaoakand nr. 


J . CLASSIFIC AT1E VAN HET ONCER WERP (bij toepassing van versehMende classificaties.afie clwsiflcatiesymbolen opgeven ) 






Int. CI. 6 S A 61 F 2/54, A 61 F 2/66, A 61 F 2/74 


II. ONDERZOCHTE GEBIEDEN VAN DE TECHNIEK 


Ondcrzochtc minimum documentatie 


CUui f icatiesystaam 


1 Clauificatiaaymoolan 


Int. CI. 6 : 


A 61 F 


Onoerzocftw andara documtnuut oan da minimum documcntatit voor zovtr daroaliiki documaman in dt ondartocntt otbiaden ziin 
oooanoman 
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*0'm *CT/ISA/20Hi) 07.1979 



VERS LAG VAN HET N1EUWHE1DSONDERZOEK VAN 
INTERNATIONAAL TYPE 



Summer van hei vcrzock om een roeuwhcidwndcrv.ock 

NL 1003979 



A. CLASSIFICATIE VAN HETONDERWERP 

IPC 6 A61F2/54 A61F2/66 A61F2/74 



Vol gem dc Internationale Qassificatu van octrooicn (IPC) of zowcl yolgcns de rationale classificabc als vol gens de IPC. 



B. 0NDER20CHTE CEBIEDEN VAN DE TECHNIEK 



Ondcrzochte mimmum documenUQc (classificatie gcvolgd door classsficaoesymbolen) 

IPC 6 A61F 



Ondcrzochte andcre documenUoe dan dc mi mi mum documcntatje, voor dergehjkc documenien, voor zover dergeUjkc documenien in dc ondcrzochte 
gebiedcn ajn opgenomen 



Tijdens het iniernaoonaal rflcuwhetdsonderzoek gcraadplecgdc eiektnonische gegevensbestanden (naam van de Kaxvembcitanden en, waar uitvocrbaar, 
gebruikte crefwoorden) 



C. VAN BE LANG GEACHTE DOCUMENTEN 



Categoric * Ceciteerde documenien, eventueel met aanduiding van spcciaal van bclang zijndc passages 



Van bclang voor 
conclune nr. 



DE 746 023 C (SCHEELE) 31 Mei 1944 
zi e het gehele document 

US 3 694 021 A (MULLEN) 26 September 1972 
zie het gehele document 

DE 369 841 C (THIELE) 23 Februari 1923 
zie het gehele document 

US 2 659 896 A (BIASI) 24 November 1953 
zie kolom 4, regel 18 - regel 48; figuur 1 

US 1 929 926 A (LAHERTY) 10 Oktober 1933 
zie bladzijde 2, regel 6 - regel 21 

US 2 549 074 A (FISHBEIN ET AL.) 17 April 
1951 

zie kolom 5, regel 19 - regel 22 



-/- 



1-4,8 

1-3 
6 

1-4 
4-6 
4 

5 



~Xj Verdere documenien warden vermeld in net vervolg van vak C. 



Led en van dczdfde octrooifamilic am vermeld in een bijlagt 



* SpeaaJe categoneen van aangchaaldc documenien 

"A" document dal de algcmcnc stand van de techniek weergecft, 
maar wet beschouwd wordt als ajnde van tajzonder bclang 

*E* eerder document, maar gepubiiceerd op de datum van 
indicrong of daama 

"L* document dii net beroep op een recht van voorrang aan twijfel 

ondcrhcvig maakt of dal aangehaald wordt om de pubtikatjedatum 
van een andere aanhaling vast te stelien of om een andcre re den 
zoais aangegeven 

'O' document dat betrekking heeft op een mondclingc uilecnzetnng, 
een gebruik, een tenioonstellirtg of een ander middel 

'?' document gepubiiceerd voor de datum van indiening 
m**r na de mgeroepen datum van voorrang 



T later document, gepubiiceerd na de datum van indiemng 

of datum van voorrang en mei m stntf met dc aanvrage, maar 
aangehaald tcr verduidciijktrtg van het pnncipe of dc the one 
die aan de uitvinding ten gronddag Iigt 

'X' document van btjzondcr bclang; dc uitvinding waarvoor wuJuilende 
rechten worden aangevraagd kan met als ntcuw worden beschouwd 
of kan met worden beschouwd op invcrmviteit tc berustcn 

"Y" document van btjzondcr bclang; de uitvinding waarvoor uitsluitendc 
rechten worden aangevraagd kan met worden beschouwd als in vent) cf 
wanneer het document beschouwd wordt in combinatie met een 
of meerderc soortgelijke documenien, en dezc comb mate voor een 
deskundjge voor de hand hgt 

'it' document dat dec! uatmaakt van dczdfde octrooifamilie 



Ditum waarop het roeuwneidsonderzoek van intemaoonaal type werd vollooid 

25 Juli 1997 



Vcrzenddatum van het rapport van het rueuwheidsonderzoek van 
intemaoonaal type 



Naam en adzes van de instance 

European Patent Office, P.B. 5RIR PitenUaan 2 
NL - 2280 HV Ripwijk 



Td.( 
Far < 



31-70) 340.2040, Tx. 31 651 epo nj, 
31.70) 340-3016 



De bevoegde ambtenaar 

Hagberg, A 



Formulttr PCT ISA 201 «»«*<ir bl«J) ( t uli if 93) 



bladzijde 1 van 2 



VERSLAG VAN HET NIEUWHEIDSONDERZOEK VAN 
INTERN ATIONAAL TYPE 



Nummer v*n hct vrrzock om cen mcuwhcidsonckrzock 

NL 1003979 



C^Vervolg). VAN BE LANG GEACHTE DOCUMENTEN 



Categoric * Gccttccrdc documtnicn, cvcntuccl met landuiding van spcaaaJ van bd*ng zijndc passages 



Van belang voor 
condmic nr. 



WO 85 01437 A (MONESTIER) 11 April 1985 
zie bladzijde 11, regel 6 - regel 19 



ISA/JOl (v«rvoli twccdc M*d)(juh 



bladzijde 2 van 2 
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This Page is Inserted by IFW Indexing and Scanning 
Operations and is not part of the Official Record 

BEST AVAILABLE IMAGES 

Defective images within this document are accurate representations of the original 
documents submitted by the applicant. 

Defects in the images include but are not limited to the items checked: 

□ BLACK BORDERS 

□ IMAGE CUT OFF AT TOP, BOTTOM OR SIDES 

□ FADED TEXT OR DRAWING 

□ BLURRED OR ILLEGIBLE TEXT OR DRAWING 

□ SKEWED/SLANTED IMAGES 

□ COLOR OR BLACK AND WHITE PHOTOGRAPHS 

□ GRAY SCALE DOCUMENTS 

□ LINES OR MARKS ON ORIGINAL DOCUMENT 

□ REFERENCE(S) OR EXHIBIT(S) SUBMITTED ARE POOR QUALITY 

□ OTHER: . 

IMAGES ARE BEST AVAILABLE COPY. 
As rescanning these documents will not correct the image 
problems checked, please do not report these problems to 
the IFW Image Problem Mailbox. 
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